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© Machine pour la d6consig nation d'objets tels que des bouteilles. 

© Une machine de deconsignation de bouteilles comprend 
un disque horizontal (101) entreind en rotation autour d'un 
axe vertical et dont une face definit une surface de transport 
sur laquelie on peut dSposer des bouteilles (130) a I'entree 
(104) de la machine. Ces bouteilles sont transferees vers un 
dispositif d'identification (112, 120), puis vers un ddflecteur 
(135) qui ejecte les bouteilles reconnues vers I'extdrieur du 
disque d'entrainement (101). Les bouteilles non reconnues 
poursuivent leur course sur ce disque jusqu'a ce qu'ellas 
parviennent dans une zone (140) au voisinage de I'entree 
(104) de la machine, ou elles peuvent fitre reprises par le 
client Si elles ne fe sont pas, un ddflecteur (142) les fait 
d6vier vers une ouverture d'§vecuation (146) dans la partie 
(M p en yale de la machine. Une imprimante (74) produit un ticket 
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indiquant le montant de la somme a remboureer pour les 
bouteilles reconnues par la machine. 
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Machine pour la dgconsignation d'objets tels que des 
bouteilles . 

L 1 invention est relative k la d6consignation d'objets tels 
que des bouteilles & paitir d'une reconnaissance de leur 
forme* 
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Dans le commerce de detail des liquides, notamment des bois- 
sons, les bouteilles en verre constituent, soit des emballa- 
ges perdus vendus avec le liquide qu'ils contiennent et non 
r£utilis£s ult§rieurement, soit des emballages consignSs qui 
sont rembours6s au client quand celui-ci rapporte les bou- 
teilles au commergant. 



La n6cessit6 s'est fait sentir pour les commerces dits de 
"grande surface" , dans lesquels un grand noiribre de bouteilles 
sont vendues et ramenges, d 'automatiser 1 1 identification des 
15 bouteilles. C'est pourquoi on a d£j& propose des appareils 

assurant cette fonction et qui permettent de d£livrer un ticket 
reprgsentant la valeur de la bouteille, ou consigne, et d'ef- 
fectuer un tri entre les bouteilles consignees, & rSutiliser, 
et les bouteilles non consignees, a detruire. 

20 

L 1 invention a pour objet une machine pour la d§consignation 
d'objets tels que des bouteilles , du type dans la que lie 
un convoyeur achemine ces objets entre une ouverture 
accessible au client et un dispositif d' identification de 
25 la forme de ces objets. Elle comprend un dispositif propre i 
& delivrer un ticket imprim6 indiquant un montant correspon- 
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dant au nombr d'objets reconnus, un dispositif permettant 
de faire le tri entre les objets reconnus et les objets non 
reconnus, en fonction des r^sultats de 1' identification, et 
des moyens permettant la reprise par le client des objets non 
5 reconnus. Le convoyeur est constitu6 par une plate-forme ho- 
rizontal effectuant un trajet boucl6, telle qu 'un disque 4 
montg rota t if autour de son axe sur lequel peuvent §tre po- 
s6s les objets h l'entr£e de la machine pour etre amends suc- 
cessivement aux dispositifs d 1 identification et de tri, les 

lO objets non reconnus posEs sur le convoyeur poursuivant leur 
course jusqu'S une zone o& ils peuvent §tre repris par le 
client et hors de laquelle ils sont §vacu§s s'ils ne sont pas 
repris. Selon 1 'invention, les objets non repris sont 6va- 
cues vers le centre du convoyeur & disque. A cet effet, la 

15 machine peut comprendre un dEflecteur permettant de d6vier, 
sous I'effet de la rotation du convoyeur, les objets non 
repris vers une ouverture d' Evacuation situ£e dans la par tie 
centrale de ce convoyeur. 

20 machine est notamment adaptee a la dEconsignation de bou- 
teilles, ces dernieres 6tant poshes sur le convoyeur & disque 
avec leur axe vertical. 

Lorsque le dispositif d' identification comprend un rScepteur 
25 sensible i un rayonnement propre i §tre. intercept^ par ces bou- 
teilles, le r£cepteur est plac6 a un niveau superieur a la 
plus grande des bouteilles accept€es par la machine. 

La description qui suit est donnee a titre d'exemple en 
30 rEfErence aux dessins annexes, dans lesquels : 

la figure 1 est une vue sch&natique en perspective d'une 
bouteille defilant entre une source et un r§cepteur; 



35 la figure 2 est une vue de profil d'une bouteille et d'un 
recepteur, destin§e a illustrer les diverses positions 
relatives de ces elements ; i 
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la figure 3 est une. vue analogue 3 

celle de la figure 2 pour illustrer certains cas 
particuliers . 

la figure 4 est un graphique illustrant les variations 
5 d'eclairement du recepteur allonge resultant de la transpa- 
rence de l'objet a identifier; 

la figure 5 represcnte schema tiquement un 
circuit de commande d'une* machine 3 d§consigner 
. les bouteilles. 

10 la figure 6 est un graphique de courbes types utilisees 

pour la reconnaissance de la forme de l'objet a identifier; 

la figure 7 est un schema d|unc machine a ddconsigner 
les bouteilles metttmt cn ocuvre les principes de 1' invention; 

* * 

la figure 8 est un schema plus detaille d'une partie 

15 des circuits de la figure 5; 

la figure 9 est un diagramme des signaux mis en oeuvre 

dans le circuit de la figure 8; . 

* . *' 

la figure 10 est un schema d'une page de memoire . 

Unc machine a deconsigner les bouteilles (figure 1) com- 

20 prend une plate -forme de convoycur horizon talc 10 propre a 

defiler dans le sens de la f lechc F ct a reccvoir des bou- 

tc.illos 12 d'axc vertical 14 dont le fond 16 est pose sur 

cette plate-forme 10. Dc part et d'autrc de la zone d'ospacc 

traversec par la boutcillc 12, lorsqu'elle est cntrainec 

25 par le convoycur, sont disposes, d'une part, unc source 

de lumiere 20 ct, d' autre part, un recepteur allongd recti- 

ligne 22 propre a 6tre eclaire par les rayons issus de la 

source 20 sur touto sa longueur lorsqu'aucun objet tel que 

la bouteille 12 ne vient intercepter, en partie au mo ins, 

30 ces rayons. La source 20 ct le recepteur 22 sont paralleles 

et inclines a environ 45° sur la direction dc defilement F 

du convoycur 10 ct dons un plan parallelc a l'axc 14 des 

bouteilles et a la direction F. 

La source 20 est constitucc, par cxcmplc, & l'aidc d'un 

35 tube fluorescent allonge blanc industric dc petit diamctre 
ct d 'environ 90 centimetres de long. II est alimcnte a 
frequence suffisamment clcvcc (supericurc £i 20 KII2} pour 
produire un eclairagc continu. Unc optique, non rcpr6sent6e 
sur la figure 1, est prevue a I'cntree du recepteur 22 pour 

40 former une image des segments dc la source 20 non occult6s 
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par la bouteille sur la surface sensible du recepteur 22. 
Le recepteur allonge 22 est compose par cxemple d'une 
barrette de 6,5 millimetres de long comportant 256 photo- 
diodes egalement espacees entre les extr6mit6s 24 et 26 de 
5 ce recepteur, chaque photodiode ayant une longueur de 25 
micrometres * 

L'agencement relatif de la source 20 et du recepteur 
22 est tel qu'une partie du rayonnement issu de la source 
20 qui tombe sur le recepteur 22 soit interceptee par une 

10 bouteille d^filant sur le convoyeur 10 et que, pendant une 
partie de ce defilement, on puisse definir sur le recepteur 
22 au moins trois zones ou segments d'eclairement different : 
un segment occulte au moins partie llement par la bouteille 
12 qui intercepte une partie du rayonnement tombant sur ce 

15 segment, et un premier et un second segments non occult^s de 
part et d'autre du segment occulte, englobant respectivement 
les extremit6s 24 et 26. Des moyens de calage, non repr£sent6s, 
permettent de fixer la distance de la bouteille au recepteur 
22 avec une tolerance d'environ.l centimetre afin que, pour 

20 un type de bouteille donne,la transition d 'eclairemsnt sur 
le recepteur correspondant a 1' image d'un bord de cette bou- 
teille reste comprise dans un intervalle correspondant a ± 1 
photodiode par rapport & une position moyenne dnnn6e, quel 
que soit I'exemplaire de bouteille du type consider^ pose 

25 sur le convoyeur. 

Au cours du defilement de la bouteille 12 sur le convo- 
yeur 10 (figure 2) , les positions relatives successives du 
recepteur 22 represent^ par une ligne oblique et de cette 
bouteille 12 evoluent entre une position P^ dans laquelle 

30 la bouteille n'a pas encore pfinetre dans le rayonnement 

atteignant ce recepteur, et une position P n dans laquelle 
la bouteille a fini de traverser l'espace entre la source 
20 et le recepteur 22. Dans une position intermediaire P^, 
la bouteille intercepte une partie du rayonnement issu de 

35 la source 20> et dgfinit le segment occulte de longueur Y le 
long duquel la lumifere tombant sur le r6cepteur est totalement 
ou partiellement absorb6e suivant la transparence de la bou- 
teille. Dc part et d'autre de ce segment, le premier segment, 
de longueur X variable ^ la partie superieure du recepteur i 

40 22, et le deuxi&me segment, de longueur Z & la partie inf6- 
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rieure du segment du rdcepteur 22, regoivent tous deux la 
totality du rayonnement qui leur est normalement destine. 
Lors de son defilement, la bouteille balaye (figure 2) 
une bande d'espace parall&le de largeur 6gale k sa hauteur H. 
Le recepteur 22 intercepte cette bande sur toute sa hauteur 
entre le convoyeur 10 et intercepte notamment la ligne 30 
correspondant & la trajectoire du sommet 15 de la bouteille. 
L'envergure de ce recepteur 22 est telle qu'il intercepte le 
bord superieur de toutes les bandes decrites par les bouteilles 
destinies & §tre revues par la machine. L'extr6mit6 sup^rieure 
26 du r&cepteur 22 est £ une distance M de la plate-forme 10 

■ 

sup6 rieure ct la hauteur maxima le de ces bouteilles et n'est 
jamais occultSe, m£me par la plus haute des bouteilles. En 
revanche, 1* extremity inf^rieure 24 peut §tre plac6e leg&re- 
ment au-dessus du plan 10, mais suffisamment prfes pour per- 
mettre 1* identification des plus petites bouteilles S. d6con- 
signer. 

Lorsque la bouteille 12 se d6place dans le sens de la 
fleche F par rapport au recepteur 22, elle penetre dans le 
rayonnement atteignant ce recepteur dans la position relative 
$2 • Oans cette position, le bord gauche 15^ du sommet 15 de 
la bouteille, ou bord frontal si l'on consid&re le sens d'avan- 
cement de la fl&che F, intercepte le recepteur 22 en un point. 
On peut relever un segment de longueur X 2 et un segment de 
longueur Z 2 dont la somme des longueurs est £gale la lon- 
gueur du recepteur 22, la longueur Y 2 6tant nulle. 

Lorsque la bouteille progresse et atteint par exemple 
la position P 3 , le recepteur 22 intercepte la partie hori- 
zontal de l'extremite 15 de la bouteille, la longueur 
est egale & X^, tandis que la longueur Y 3 n'est plus nulle 
et Z 3 est . inf erieure a Z 2 - Lorsque l*extremit£ 15 2 du goulot 
15 de la bouteille a franchi le detectcur 22, la valeur du 
segment X (par exemple X 4 pour la position P 4 relative de 
la bouteille et du d^tecteur) augmente progressivement au fur 
et & mesure que le mouvemcnt de la bouteille sur le convoyeur 
10 se poursuit. La longueur Z s'annule & partir de la position 
P f dans laquelle la bouteille rencontre l'extr6mit£ 24 du 
recepteur 22 . 

Pour permettre 1' identification des bouteilles, les va- 1 
leurs successives prises par les longueurs des. segments Xet 
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Z sont relevees et enregistrees en vue de leur exploitation. 

La figure 5 represente schema tiquement une machine 
d* identification 6quip6e d'un tel dispositif de releve. 
La bouteille 12 posee slir la plate-forme de convoyeur 10 
5 defile perpendiculairement au plan de la figure devant le 
tube fluorescent incline 20 qui est alimente en tension de 
frequence 61evee par un bloc d 1 alimentation 21. La bouteille 
12 est a :une distance d* environ 10 centimetres de ce tube 20. 
Elle ne doit pas £tre trop pr&s de celui-ci pour ne pas en- 
10 gendrer une diffusion trop importante de la lumiere au voi- 
sinage de ses bords . 

■ 

A l 1 oppose du tube 20 par rapport au trajet de la bou- 
teille est monte un boitier 23 au fond duquel est placee la 
barrette 22. Une lentille objectif 44 est montee dans une 

15 ouverture a l'avant du bottier 23 pour former une image de 
la source lumineuse 20 telle qu'occultee par la bouteille 12 
sur la barrette de photodiodes 22. Un filtre polarisant 42 
place en avant de 1* objectif permet de limiter d'eventuels 
reflets sur le verre des bouteilles. L f objectif 44, dans 

20 cot exemple, a une distance focaleife8,5 millimetres et une 
ouverture f = 2 . Bien cntendu, pour la mise en oeuvre de 
1" invention, il n'est pas necessaire que la barrette 22 soit 
dans un plan vertical parallele a l'axe des bouteilles. En 
particulier, l f optique qui forme 1' image de la source 20 

25 sur la barrette pourrait effectuer un changement d v angle, 

a l'aide de miroirs par exemple, ou simplement l'axe optique 
de 1' objectif 44 peut 6tre incline par rapport au plan de 
la plate-forme 10 pour des raisons qui apparaitront plus loin. 
II est important que la partie utile du recepteur tel que 20 

30 soit inclinee par rapport a la direction de defilement de 
l 1 ombre portee de la bouteille sur le recepteur. 

La barrette 22 est reliee par une liaison bi- 
directionnelle 48 a un circuit d* adaptation 50 
qui met en forme les impulsions de sortie en s6rie de la 

35 barrette 50 c ( orrespondant successivemont aux niveaux d'eclai- 
rement de chacun des elements photosensibles et transmet un 
signal binaire en serie a un circuit de gestion 56 par une 
liaison bidircctionnelle 58 a travers uneinterface 52. Apres 
analyse du signal serie par le circuit de gestion 56, 1 

40 les informations de longueur X et Z sont transferees dans 
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une memoire de rclev6s 60 par une liaison bidirectionnelle 
68. Cette m£moire 60 est une memoire vive erdressable par 
1' unite de gestion 56, 

Le circuit de gestion 56 constitue par un microprocesseur 
5 par exemple, est apte a effectuer la comparaison dos informa- 
tions mises ,en memoire dans la m6moire 60 et d' informations 
types correspondent & une collection predetermine de bou- 
teilles emmagasin^es dans une memoire de gabarit 64 reli6e 
k cette unit6 de gestion par une liaison 66. Les risultats 
10 de la comparaison des informations dans les m£moires 60 et 
64 se traduisent par une decision de re jet ou d 'acceptation 
de chaque bouteille ayant traverse 1'espace entre la source 

20 et le recepteur 22. Cette decision est transmise par une 
ligne 70, h travers un circuit d' interface 72, & une impri-- 
15 mante de tickets 74 indiquant, le cas echeant, que la bouteille 
peut §tre reprise par le magasin et comportant le prix de 
consigne contre lequel cette reprise i>eut §tre ef f ectu6e . . 
Si la bouteille est rejetee, cette information est pr6sent6e 
sur un dispositif d'affichage 76 enjoignant au client de 
20 reprendre sa bouteille. 

Lors du deplacemont d'une bouteille, la procedure d 1 iden- 
tification s'effectue en deux Stapes successives d 'acquisition 
des mesures des segments X et Z d'une part et d'une analyse 
des valeurs mesurees pour la reconnaissance proprement dite 

25 d' autre part. 

La procedure d 'acquisition va maintenant gtre explicitee. 
La barrette 22, dans cet exemple, est un reseau int6gr£ 
de photodiode de type couramment disponible dans le commerce 
et d^crit par exomple dans un article intitule "Les premiers 

30 reseaux integres de photodiodes et leurs applications" par 

J. LESER dans la revue EMI N° 166 du 15 janvier 1973. De tels 
reseaux sont 6galement fabriqu6s par la soci6t6 Reticon Corp. 
910 Benicia Ave, Sunnyvale California 94086 USA sous la 
r£f6rence "G-Series Solid State Line Scanners". 

35 Dans ces dispositif s, chaque photodiode est assaocifie 

h un condensateur int6gr6 dans le silicium et un registre 
a decalage egalement intSgre vient rechcrger s6quentiellement 
ces condonsa teurs . Plus 1 'eclairement de la photodiode est 
fort et plus le condensateur se dScharge et plus le courant de, 

40 irecharge est 61ev6. Les impulsions de courant de recharge 
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(figure 9A) apparaissent a la .sortie 201 de la barrette 22 
(figure 8) sous le contrflle d'un signal d'horloge CK (figure 
9E) en provenance de l'unit6 de gestion 56 par une ligne 
204 qui commande I'auto-balayage des 256 diodes. Cet auto- 
balayage est r£pet6 800 fois par seconde sous la commande 
du signal ST (figure 9F) transmis a partir de l'unit6 de 
gestion 56 par une ligne 206 h la barrette 21, 

Les impulsions k la sortie 201 de la barrette sont, 
dans le circuit d'adaptation 50, amplifies par un amplifi- 
cateur 208,mises en forme par un int6grateur 210 et transmises 
^ un detecteur de seuil 212 qui delivre un signal & deux 
niveaux (figure 9D) dont les transitions sont en correspon- 
dence des impulsions d'horloge CK (figure 9E) k la memoire de 
1" unite de gestion 56 a travers 1" interface 52. 

Les signaux ST et CK sont emis pendant le temps oQ 
1' unite de gestion est en position d'attente avant qu'une 
bouteille n'intercepte le rayonnement. Des qu'au moins une 
diode est occultee, les signaux issus de chaque balayage 
(figure 9D) au nombre de 256 , sont memorises dans 32 octets 
de memoire vive, de l 1 unite de gestion, chaque niveau du 
signal d' entree correspondant a un bit 0 ou 1. Un exemple 
d'une "pagd 1 de memoire contenant ces 32 octets est represents 

a la figure 10. 

La lecture des valeurs de X et Z est ef fectu£e par 
l 1 unite de gestion qui scrute les octets a la suite en 
partant de 1' octet extreme IF jusqu'a ce qu'il rencontre un 
octet ayant un contenu non nul , ici IB. L'unite de gestion 
scrute ensuite 1' octet ID pour determiner qu*il possede 
deux bits nuls, la longueur de X correspoxidant a 
4 x & + 2 = 34 photodiodes. (Les niveaux zero dans I'exemple 
represente correspondent a des diodes eclairees) . 

L'unite de gestion procede de la mCmc facjon a partir 
de 1* autre extremite de la page, c'est-a-dire dc 1' octet 0 
pour determiner que z : 12 x 8 + 4 = 100. Puis, l'unite de 
gestion scrute "les octets entre les octets C et IB .pour 
determiner si le contenu de l'un d'eux est different de FF 
(8 bits de niveau 1) , ce qui correspond a une transparence 
de la bouteille. Un-registre de transparence est incr£mente 

alors d'un point. En m6nc temps, les valeurs de X et Z ainsi 
determinees sont enregistrees dans ii memoire de releve 60 en 
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plagant la valeur determin6e pour Z dans une position 
de cette memoire dont l'adresse correspond & la valeur 
determinee pour X. Si une valeur de Z avait d6ja 6t£ 
enregistree dans cette position, elle est supplant^e par 

5 la nouvelle valeur. 

Ainsi, Aorsqu'une bouteille, telle que 12, intercepte 
les rayons tombant sur le receptr-ur allong6 22, des couples 
de valeurs successives X et Z sont mis en mfimoire 60, la 
relation correspondante 6tant caract6ristique de la forme 
10 de cette bouteille. On a determine en effet que, pour des 
bouteilles ayant des profils differents, on obtenait des 

relations differentes entre ces longueurs de segments. II 
est done possible d' identifier une bouteille de forme in- 
connue en comparant la relation obtenue par le relev6 des 

15 longueurs correspondant au passage de cette bouteille entre 
la source et le detecteur et des relations types ou gabarits 
d6j& relevees correspondant aux bouteilles connues . 

La relation entre deux des trois longueurs de segments 
X, Y et Z depend, pour une forme de bouteille donn6e, de 

20 1 1 inclinaison du recepteur 22 par rapport a la direction 
de defilement de l 1 ombre port£e des bouteilles sur ce 
recepteur. On a trouve qu'une inclinaison d' environ 45° , 
eventuellement I6gerement inf6rieure, donnait des r6sultats 
favorables pour des objets ayant la forme de bouteilles. 

25 Cette obliquite du recepteur 22 sur la direction de defile- 
ment des objets constitue une caract6ristique essentielle 
de la mise en oeuvre de 1' invention sans laquelle aucune 
relation caracteristique de la forme desdits objets ne 
pourrait 6tre trouvee entre les longueurs de deux des 

30 segments du recepteur 22. Cette relation ne depend pas de 
la vitesse de defilement de l'objet & identifier , si l'on 
fait abstraction du temps de f onctionnement Eventual de 
l'appareillage de lecture et d'analyse (figure 5) . 

A chaque position de la bouteille devant la source 

35 correspond un rapport entre les longueurs des segments X 
et Z qui depend seulement de cette position et de la forme 
de la bouteille. La variation de longueur de l'un ce ces 
segments Z en fonction de celle de l'autre X, est indepen- 
dante du temps et done de la vitesse. MSme si la bouteille 

40 vena it S reculer puis reprenait son mouvement d'avance, les 
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mesures relevees restent les m£mes pour une bouteille donnSe . 

Ainsi, pour que 1" acquisition des mesures soit effec- 
tuee convenablement, il*suffit que la bouteille parte d'un 
point de depart et se rende en un point d'arrivee en passant 
5 dans le rayonnement independamment de son Evolution entre ces 
deux points.' 

Les couples de valeurs (figure 2) Xj, Zj; X^ # Z^; X^, 
Z-; X., Z., etc, dependent de la forme de la bouteille. lis 
dependent notamment de la hauteur H de cette bouteille et 

10 des longueurs Yj, Y^, Y^ , du segment variable du recepteur 
occulte par cette bouteille. 

Dans le cas d'objets transparents tels que des bouteilles, 
on prefere relever les variations conjointes de X et de Z, 
le degre d'Sclairement (ou d 1 occulta tion) du segment Y n'&tant 

15 pas uniforme, et il est souhaitable de pouvoir determiner 

dfis le moment oil la bouteille 12 commence a penetrer dans le 
rayonnement entre la source 20 et le recepteur 22, une valeur 
X et une valeur Z. Sur la figure 3, on a suppose que le mou- 
vement d'une bouteille 82 se produisait en sens inverse, 

20 indique par la fleche F ' , de celui de la bouteille 12 de 
la figure 2. On a represents les positions relatives 3?'^/ 
PV, P 1 ^, P*£ du recepteur 22 par rapport a la bouteille 

82 au fur et a mesure du defilement, et dans cet ordre . 
L'inclinaisnn du recepteur allonge 22 est telle que, lorsque 

25 la bouteille defile dans le sens F 1 , elle commence a inter- 
cepter le recepteur en un point situ£ S sa partie infSrieure. 
Lorsque le mouvement de defilement se poursuit, le point 
d" interception du recepteur par la bouteille se deplace vers 
le haut le long de ce recepteur, contrairement a ce qui se 

30 produisait dans le cas de la figure 2 ou le point d'attaque 
du recepteur 22 par le profil ou 1' ombre portee de la bou- 
teille se deplagait vers le bas, c ! est-a-dire vers le con- 
voyeur 10. Quand la bouteille passe a la position relative 
P' 2 dans laquelle le point d'attaque de ia bouteille 82 

35 sur le. recepteur 22 correspond a la base d ' une etiquette 

83 de cette bouteille, le segment X 2 est bien defini par une 
ligne du recepteur dont lc rayonnement n'est absolument pas 
intercepts / Au contraire, le degrS d 1 occultation du segment Y^ 
correspondant est variable. II se compose, d'une part, d'une 1 

40 par tie Y' completement occultee par 1* etiquette 83, et d'une 
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partie Y M recevant des rayons qui ont pu traverser le centre 
de la bouteille, dans la mesure ou celui-ci peut fitre rela- 
tivement transparent. Si l'on proc^dait sans precaution, 
il ne serait done pas impossible que I'appareil de detection 
5 et d' analyse du recepteur 22 puisse confondre la zone Y" 

avec un segment du type Z defini prec6demment alors mfime que 
l'extr^mite 24 du recepteur est encore occultee . 

Une telle difficulty n'est pas & craindre avec un re- 
cepteur dont 1' extremity 20 est positionn^e h. la distance 
10 .M de la plate-forme lO en fonction des crit&res indiqufis 

prec6demment lorsqu'on fait progresser la bouteille & iden- 
tifier dans le sens de la flfeche F, represent^ sur la figure 
2, puisqu'apparaissent un segment X et un segment Z dfes le 
moment o£t cette bouteille rencontre le rayonnement destine 
15 au recepteur 22. A partir de cet instant, il est possible 

de suivre constamment les valeurs de X et Z, sans se prSoccu- 
per de la quantity plus ou moins grande de rayonnement qui 
tomibe dans la zone Y # k condition de pouvoir determiner avec 
suf f isamment de nettete les discontinuit6s d 'eclairement 
20 cnorrespondant aux transitions entre cette zone occultSe Y 
et les zones eclairees X et Z . 

C'est la raison pour laquelle 1' unite de gestion est 
agencee comme indique ci-avant pour commencer cette scruta- 
tion des niveaux d 'eclairement des points du recepteur 22 
25 par les extremites respectives de chacun des segments X et 
Z, e'est-a-dire par les extremites de ce recepteur 22. 

II est h noter que, m£me avec des bouteilles transpa- 
rentes, les bords de celles-ci correspondant aux transitions 
X, Y et Y, Z sont fort nets. En effet, au bord de la bou- 
30 tcille, l'epoisseur du verre dans la direction des rayons 
entre la source et le recepteur est tres superieure a cette 
m§me epaisseur dans la partie centrale do la bouteille. II 
en resulte une absorption de la lumiere de la source plus 
forte par les bords de la bouteille que par la partie centrale 
35 de celle-ci. Co phenom&ne est illustr6 par la figure 4 sur 
laquelle sont figurees,en abscisse, les longueurs mesurees 
le long du segment recepteur et, en ordonnec, les niveaux 
d'eclairement c de chacun des points du r6ceptcur . Les prints 
des segments X et Z sont & un niveau uniforme E. La partie 
40 centrale du segment Y re^oit egalement un eclairement qui 



12 

0099453 

petit 6tre voisin de E pour un verre blanc assez mince. En 
revanche, l'eclairement de Y au voisinoge des bords et 
T2 de la bouteille est pratiquement nul. Ainsi,dans la 
position P; . (figure 3) , les zones X. et Z. peuvent 6tre 
5 determinees de fagon parf aitement nette . 

Pour e£fectuer le releve des valours X et Z, on pr6f&re 
determiner la valeur de Z qui correspond k chaque valeur de X 

# 

en vue d'obtenir une relation Z = F (X) entre ces deux para- 
metres comme indiqu6 pr£cedemment . 

10 En raison notamment de la forme r6tr£cie de la bouteille 

12 vers sa partie sup£rieure (figure 2), 1 ■ inclinaison du 
segment X du recepteur 22 dont une extremite s'appuie sur le 
profil de la bouteille au fur et & mesure-cb I'avancement de 
celle-ci est en general plus faible (par rapport a la normale 

15 au profil au point d* intersection avec le recepteur) que 
celle du *;segment correspondant Z sur la partie du profil 
correspondante. Il en resulte que la longueur du segment X 
crolt a partir du bord superieur 15 2 de la bouteille 12, de 
fagon relativcment rSguli&re au fur et II mesure de l'avance- 

20 ment de 3a bouteille- La valeur de la longueur de X est une 
fonction sensiblement uniforme du mouvemcnt dc cette bou- 
teille . 

Au contra ire, (figure 3), si l'on observe notamment la 
position relative P' R du recepteur 22 par rapport & la bou- 

25 teille 83, il apparait qu'avec certains profils de bouteilles 
tout au moins, le segment Z peut faire l'objut de\ariations 
discontinues. Tel est le cas lorsque la bouteille passe par 
des positions oil la ligne du recepteur 22 est tangente au 
profil de la bouteille 83. Mnsi, par exemple, lorsque la 

30 position relative de la bouteille et du recepteur 22 passe 

de la position reperee par P' i la position reperee par P' t , 

il existe une position P' dans laquelle la ligne du recepteur 

s 

22 est tangente a I'epaule 85 de cette bouteille, et la valeur 
de Z subit une discontinuity entre des valeur s Z r et Z fc . 

35 Par ailleurs, on remarque que, m£mc si lc profil de 

la bouteille 82 est tel qu'il n" existe pas de point de 
tangence tel que 85, 1' inclinaison plus forte du segment Z 
sur le profil correspondant (c6te gauche de la bouteille sur 
les figures 2 et 3) est a 1'origine de variations plus rapides* 

40 de Z en fonction du mouvement d'avance de la bouteille (profil 
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en tirets sur la figure 3) * Au contra ire, I'extr6mit6 du 
segment X en appui sur le profil de la bouteille se d£place 

de fa^on relativement progressive, d'une manifere analogue 
au doigt d'un palpeur en suivant le mouvement de defilement 
5 de la bouteille avec une bonne precision et sans sublr de 
variations brusques ni de rebroussements, comme 16 montre 

l'observation des segments X p a X fc de la figure 3. 

C'est cette observation qui est mise a profit pour 
effectuer le relev6 des valeurs de Z en fonct'ion de celles 
10 de X en determinant pour chaque incrementation de la valeur 
de X mesuree l a valeur de Z correspondante. On obtient done 
une suite de valeurs discretes Z. en fonction d'une suite 
continue uniformement croissante de valeurs de X^. 

On met en memoire ces valeurs Z^ dans des positions 
15 dc la memoire de relev£ 60 dont l'adresse est d6termin6e 
directement en fonction du numero d'ordre de chaque valeur 
X.. La memoire 60 comprend 256 positions de mfimoire et le 
relev£ du profil d'une bouteille s'effectue, dans le cas 
du recepteur a reseau de 256 photodiodes, en remplissant r£- 
20 gulierement un sous-ensemble de ces positions en partant de 
la premiere pour la valeur X 2 lorsque le bord 15 ^ de la 
bouteille abordc le recepteur 22. 

Le circuit de gestion est programme pour commencer le 
releve des que le circuit de lecture 50 indique qu'une pre- 
25 miere photodiode entre 3es extr£mit6s 24 et 26 du recepteur 
22 est occultee par le passage d'un objet sur le convoyeur. 
La mise en memoire se poursuit jusqu'a ce que le circuit de 
gestion 56 regoive de ce circuit de lecture 50 une indication 
que la longueur Z^ du second segment est egale a z6ro (ou a 
30 ui . minimum predetermine), cette indication correspondant a 
la position P f de la figure 2 dans laquelle la silhouette 
de la bouteille rencontre l'extr£mite infSrieure 24 du recep- 
teur 22 . 

A partir de ce moment, 1* acquisition des mesures est ter- 
35 minee et 1' unite de gestion 56 procfedc au traitcnent d' identi- 
fication proprement dit. A cet effet, la mSmoire de gabarit 
64, telle qu'une memoire RE PROM ou a pile C-MOS, contient 
toute une serie d 'enregistrements de relations Z = f (X) sous 
une forme analogue a celle qui vient d'etre d^crite a propos 
40 de la memoire de releves 60 et qui correspondent chacune a un 
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type de bouteille determine dont la d6consigna tion est ad- 
mise. Par des etudes statistiques pr61iminaires sur les 
differentes formes type de bouteilles a deconsigner, on a 
pu classer certains parametres (hauteur, diametre du fGt, 
5 etc . ..) en fonction de leur efficacite pour effectuer le 
tri entre les gabarits pour identifier une bouteille donnee . 
L*unit6 de gestion est agencee pour comparer ces param&tres 
dans ]eur ordre de selectivity decroissante, en vue de mini- 
miser le temps d' identification . 
O La figure 6 repr6sente une serie de courbes correspondant 

chacune h une relation type ou gabarit caracteristique d'une 
forme determin£e de bouteille. La determination de la valeur 
X 2 permet d' effectuer une premiere comparaison de cette valeur 
avec toutes les valeurs de depart X^ des relations corres- 
.5 pondant & ces differents types de bouteilles. Une premiere 
selection permet done d'eliminer toutes les courbes dont 
I'abscisse de depart X^ ne correspond pas r dans les limites 
de la tolerance de la procedure d ' identification, a la valeur 
X 0 enregistree en memoire de releves 60. Un grand, nombre de 
20 gabarits restants sont ensuitc elimines en determinant la va- 
leur X qui correspond a Z = 0, cette valeur etant indicative 
du diametre de la bouteille et en la comparant aux valeurs 
cbrrespondantes (Z = 0) des gabarits mis en memoire 64. 

Apres ces procedures d "elimination preliminaires, on peut 
25 selectionner un certain nombre de points caracteris6s par 
des valeurs X ± , X.., X^ etc (figure 6) et les valeurs 
correspondantes Z,, Z., Z mises en memoire pour determiner 
la relation-type a laquelle s'apparente le cas echeant la 
relation mise en memoire 60 ou, dans la negative, en l'absence 
30 d'une telle relation, pour rejeter la bouteille • 

-Ainsi, p*r exemple, le circuit de gestion (56) interroge 
une position X ± de la memoire de releves 60 pour en extraire 
une valeur correspondante ; puis il interroge successivemat 
les positions X. correspondant aux differents gabarits dans 
35 la memoire 64 pour effectuer la comparaison des valeurs Z gi 
correspondantes avec la valeur Z i extraite de la memoire 60. 
Dans le cas de la figure 6, un tel processus de comparaison 
permet d'eliminer les valeurs Z gi d'abscisse X i entourees 
d'un cercle 90 sur la figure, et d'eliminer les relations 
40 representees par les courbes correspondantes sur cette figure 
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Seules restent done en consideration trois relations 91, 92 
et 93 pour lesquelles les ordonnees Z . sont relativement 
proches de I'ordonnee Z.. Le circuit de gestion interroge 
alors la position de memoire 60 X. pour obtenir la valeur 
5 Zj, et la memoire 64 est & nouveau interrog6e pour en sortir 
les ordonnees Z . des trois gabarits 91, 92 et 93. Dans 

y j 

I'exemple de la figure 6, ces trois valeurs dans le cercle 
95 se trouvent etre suffisamment proches l'une de l'autre 
pour ne pas permettre une selection fiable de l'un de ces 
.0 gabarits; en consequence, 1' unite de gestion 56 procfede k 
1" interrogation de la position de memoire X^ dans la memoire 
60 pour determiner la valeur Z^ et proc&de ensuite & 1' inter- 
rogation des positions de memoire X^ des trois gabarits 91, 
92 et 93 de la memoire 64. Cette derniere interrogation, comma 
L5 le montre la figure 6, pormet de selectionner sans ambiguite 
la courbe 91 comme possedant un point 96 d'ordonn^e Z^ trfes 
voisine de Z^ et d'eiiminer en consequence les deux autres' 
courbes de gabarits 92 et 93 . On ne se contente pas de la 
concordance relevee pour accepter le gabarit 91 comme corres- 
20 pondant a la bouteille a identifier et l*on continue a veri- 
fier la concordance des valeurs Z correspondent k des abscisses 
X pour le relevS de la memoire 60 et le gabarit s61ectionn£ 

jusqu'a epuisement des valeurs mises en memoire, de fagon 
a rejeter la bouteille comme non consignee si certains des 
5 points releves ne correspondent pas ci ce gabarit. 

En pratique, on a determine qu'un nombre de points rela- 
tivement limite, par exemple une dizaine, suffisait souvent 
pour obtenir une bonne selection ou preselection d'un gabarit 
parmi differents gabarits des bouteilles & deconsigner. 
»0 . Bien entendu, il est possible d'utiliser les mesures 

effectuees pour ameliorer encore la precision de 1' identifi- 
cation des objets passes dans la machine, par exemple par des 
procedures de reconnaissance de formes. On peut egalement 
utiliser, dans certains cas, les mesures du niveau d 'eclairemert 
(5 correspondant & la partie centrale de la zone occul.tee Y et 
enregistrer dans le registre d 'eclairement de la m6moire pour 
effectuer une discrimination supplemontaire cntre des bou- 
teilles qui peuvent avoir des formes voisines, mais dont les 
verres ont des coefficients de transparence tr£s differents 1 
40 {verre teinte et verre blanc, par exemple) . 
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Un mode de realisation d'une machine con forme h 1' in- 
vention (figur 7) comprend un disque 101 entraine en rota- 
tion autour de son axe 102 par un moteur 99. Ce disque est 
monte horizontalement sur un bSti 103 sur un c6t6 duquel 
5 est m£nagee une ouverture 104 d' admission de bouteilles sur 
la peripherie du disque- 101. Un capteur 105 detecte la pre- 
sence de la bouteille a l'entree 104. Un tourniquet 106 
bloqu£ par un 61ectro-aimant 107 arrfite la bouteille momen- 
tanSment tant qu'une autre bouteille est en cours d'identi- 
.0 f ication . 

Un capteur 108 detecte la presence d 1 une bouteille dans 
le tourniquet 106 * 

Les bouteilles posees verticalement sur le disque 101 
p£n£trent ensuite dans une zone 110 de releve et d 1 analyse 
15 qui comprend notamment une lampe fluorescente allongee 112 
qui se projette dans le plan horizontal selon un segment de 
droite sensiblenent tangent & la peripherie du disque 101 
et qui est incline d' environ 45° sur le plan de ce disque. 
L'extremite 114 de la lampe 112 situec du c6te de l'entree 
20 des bouteilles est a un niveau plus eleve que la hauteur 
maximale des bouteilles dSfilant sur le disque 101. Dans 
une direction (vue en plan) diametralement opposee a la source 
lumineuse 112 est dispose un d£tecteur a reseau de photodiodes 
120 comportant un objectif 122. Ce detecteur est situ£ sensi- 
25 blement au-dessus de la peripherie du disque 101 k une hauteur 
suffisante pour eviter d'interferer avec la trajectoire de 
bouteilles posees sur la peripherie de ce dernier. L'axe 
optique 124 de 1' objectif 122 est dirige vers le milieu 125 
de la lampe 112 dans une direction inclin£e sur I'horizontale . 
30 La hauteur du milieu 125 de la lampe 112 est inferieure 

a la hauteur maximale des bouteilles a analyser. 

L' objectif 122 forme sur la partie sensible du detecteur 
120 une imaga de la source allongee 112. Lors du passage d'une 
bouteille dans I'espace 110, l'£clairement de cette image varie 
35 en raison de 1* interception d'une partie du rayonnement 129 ■ 
par la bouteille. Lorsque l'axe 132 d'une bouteille telle que 
130 sur la figure 7 parvient au voisinage de l'axe optique 
124 du detecteur et done du milieu 125 de la source, 1" image 
de cette derniere sur la partie sensible du detecteur comportei 
40 trois segments dont un segment central occulte par la bouteille 



130 encadr6 par deux segments brillants correspcfi£M?1?£53 
chaque extr6mit6 de la source 112. L'unit6 de gestion 56 
contr61e (figure 5) 1 'analyse de cette image comme il a 
6te indiqu6 precedemment et les longueurs des segments 
5 eclair^s sont enregistrSes sous la commande du circuit de 
gestion 56 dans la mSmoire de relev6 60. 

Apres que la bouteille 130 a traverse la zone 110, elle 
parvient au contact d'un deflecteur mobile 135 command^ par 
un electro-aimant 136. Si le traitement d ■ identification 

10 indique que la forme de cette bouteille correspond l'un 

des profils ou gabarits mis en m^moire, le circuit de gestion 
provoque,par le blocage de l'6lectro-aimant 136, la deflexion 
de la bouteille 130 vers la peripheric du disque de fa^on h 
devier celle-ci en direction d'un poussoir 138 command^ par 

15 un moteur 139 en fonction de la detection par un capteur 137 
et de capteurs de fin de course avant et arriere 133. 

Si la forme de la bouteille 130 n'a pas &t€ identifi6e 
comme correspondant a un des profils types consignSs, le de- 
flecteur 135 est libere par l 1 electro-aimant 136 et la bou- 

20 teille poursuit sa rotation a la peripherie du disque 101, 
passant sous le detecteur 120 pour arriver dans une zone 
140 au voisinage de l'ouverture 104 oCk elle peut §tre reprise 
par le client. Si elle ne l'est pas, le disque, en poursuivant 
sa rotation, la pousse au contact d'un deflecteur 142 qui la 

25 repousse radialement vers le centre du disque en direction 
d'une ouverture 146 au centre de celui-ci par laquelle la 
bouteille est evacuee. 

Le circuit de gestion 56 assure 1 'enchainement appropriS 
des operations de mise en route du disque 101, de la lampe 112, 

30 du detecteur 120, la coordination des operations du tourniquet 
106, de I 1 acquisition des mesures et de la reconnaissance des 
bouteilles, du deflecteur 135 et du poussoir 138 en fonction 
des indications des capteurs 105, 108, 133 et 137. II exploite 
notamment le resultat de la reconnaissance pour la commande 

35 du poussoir 138 et du voyant de refus 76, ainsi que de l'im- * 
primante 74 pour delivrer un ticket imprim6 comportant pour 
chaque client le nombrc et le type de bouteilles rendues et 
le prix correspondant. 

Selon une variante, une machine d 1 identification du type , 
40 qui vient d'etre decrite est appliquee a la constitution d'une 
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trieuse de bouteilles capable de fonctionner & grande Vitesse 
dans des usines d'embouteillage ou des entrep6ts de gross is- 
tes. La trieuse est equipee d'une plurality de poussoirs 
repartis le long du trajet des bouteilles en sortie du ra- 
5 yonnement. Chaque poussoir est monte face & un chemin de 
convoyage re-spectif qui debouche sur une table d' accumula- 
tion des bouteilles evacuees dans ce chemin par le poussoir 
respectif . Les poussoirs sont associes a des dlectro-aimants 
commandos par le circuit de gestion de fagon & r^aliser la 
10 selection des bouteilles vers les diff^rents chemins de 
convoyage en fonction de leurs dimensions et de leurs 
formes d6tect6es au cours de la phase d' identification . 

Selon une variante, h la place de la barrette de photo- 
diodes de la figure l r on peut utiliser pour le r^cepteur 22 
15 un photodetecteur surfacique tel que la surface sensible d'une 
camera de television, (tube VIDICON) ,associ6 a des moyens 
propres i detecter au cours du balayage l'Sclairement d'un ? . 
segment utile de cette surface d6tectrice le long duquel 
se forme une image du tube fluorescent presentant un segment 
20 occult^ par la bouteille. L'analyse de cette image peut 
s'effectuer par le balayage sous le contr61e de l'unit£ 
de gestion en d6tectant la position dans le temps de signaux 
correspondant aux points eclair6s. 



i 
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1. Machine pour la dSconsignation d 'objets tels que 
des bouteilles, comprenant notamment un dispositif d 1 iden- 
tification des objets admis dans cette machine et un convo- 
yeur & di9que horizontal entrain^ en rotation autour de 
son axe et sur lequel lesdits objets peuvent §tre d6pos£s 

■ 

par les clients & l'entr6e de la machine pour les acheminer 
vers le dispositif d ' identification, puis vers un dispositif 
de selection entre les objets reconnus et les objets non 
reconnus par le dispositif d 1 identification, ces derniers 
poursuivant leur course sur ce convoyeur jusqu'en une zone 
oft ils peuvent §tre repris par le client, caractSrisSe par 
un moyen pour 1 'evacuation desdits objets non repris par 
le client vers la partie centrale dudit convoyeur & disque. 

2. Machine selon la revendication 1, caract6ris6e en 
ce que ledit moyen d* Evacuation comprend un dEflecteur 
propre £ dEvier les objets sur le convoyeur h disque entrain^ 
dans ladite zone vers une ouverture au centre du disque. 
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